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В докладе представлены результаты исследования проблемы модальной управля-
емости линейными автономными системами нейтрального типа посредством диффе-
ренциально-разностных регуляторов постоянной и динамической структур. Исследу-
ется система вида
x˙(t)−
m∑
i=1
Dix˙(t− ih) =
m∑
i=0
Aix(t− ih) +
m∑
i=0
Biu(t− ih), t > 0, (1)
где x — n -вектор-столбец решения уравнения (1), u — r -вектор-столбец кусочно-
непрерывного управления, 0 < h — постоянное запаздывние, Di ∈ R
n×n, Ai ∈ R
n×n,
Bi ∈ R
n×r — постоянные матрицы соответствующих размеров.
В случае системы (1) ее решение абсолютно-непрерывная функция. Поэтому для
управления системой (1) предлагается использовать два класса регуляторов: регуля-
торы постоянной структуры
u(t) =
s∑
i=1
Tix˙(t− ih) +
s∑
i=0
Rix(t− ih), t > t0 = (s−m)h, (2)
и регуляторы динамической структуры
u(t) =
s∑
i=1
Mix˙(t− ih) +
s∑
i=0
Nix(t− ih) + Pψ(t), t > t0,
ψ(t) = Sψ(t− h) +
s∑
i=1
M̂ix˙(t− ih) +
s∑
i=0
N̂ix(t− ih), t > t0, ψ(t) ≡ 0, t < t0, (3)
где s — некоторое натуральное число, Ti ∈ R
r×n, Ri ∈ R
r×n, Mi ∈ R
r×n, Ni ∈ R
r×n,
M̂i ∈ R
r1×n, N̂i ∈ R
r1×n, P ∈ Rr×r1 , S ∈ Rr1×r1 . Под задачей модальной управ-
ляемости в классе регуляторов (2) ((3)) понимается задача построения регулятора
вида (2) (вида (3)), обеспечивающего замкнутой системе наперед заданный характе-
ристический квазиполином ∆(λ) =
∑n
i=0 λ
iri(e
−λh), где ri(z) =
∑s1
j=0 ri,jz
j, i = 0, n,
rn(0) = 1. Уточним, что, невзирая на меняющуюся структуру входного воздействия
в случае регулятора (3), замкнутая система будет иметь постоянную структуру. В ра-
боте получены необходимые и достаточные условия (не совпадающие между собой)
разрешимости задачи модальной управляемости в классах регуляторов (2) и (3). От-
личительной чертой регулятора (3) является возможность его реализации в случае
нарушения условия rank[W (λ), B(e−λh)] = n ∀ λ ∈ C, где C — множество комплекс-
ных чисел, W (λ) = λ(En −D(e
−λh))− A(e−λh), D(z) =
∑m
i=1Diz
i, A(z) =
∑m
i=0Aiz
i,
B(z) =
∑m
i=0Biz
i, что достаточно существенно расширяет спектр его использования.
Далее в докладе рассматривается вопрос обобщения указанных результатов на
системы нейтрального типа с непрерывным (в общем случае не дифференцируемым)
решением.
